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論文内容要約 
	 近年，高齢者や身体障害者の人数が増加しており，これらの人々の多くは日常動作の中
でも特に重要な動作である歩行動作を行うことが困難となっている．歩行が困難となるこ
とで，これらの人々は日常生活を営む上で他者の手助けが必要不可欠なものとなっており，
そのため生活の質が著しく低下している．高齢者や身体障害者の生活の質を向上させるた
めに，多くのロボット研究者が歩行支援システムの開発を行っている． 
	 開発されているシステムの中でも，使用者の脚部に直接アクチュエータやセンサを装着
することで歩行動作を支援する装着型歩行支援システムでは，使用者の脚部の関節をアク
チュエータによって動作させることで有効な支援を実現することができる． 
	 本研究では，高齢者や身体障害者の歩行支援を目的としてバネ-質量モデルの概念に基づ
き装着型歩行支援システムの運動制御手法を提案する．バネ-質量モデルとは人体を質点と
質量を持たないバネによって近似したモデルであり，本モデルを用いることで人間の歩行
動作を再現できることがシミュレーションで確認されている．本研究では，健常者の人体
をバネ-質量モデルを用いて近似したときの歩行動作の計測結果に基づき，立脚期及び遊脚
期における使用者の脚部の動作を支援する手法を提案し，健常者を被験者とした実験を通
じて提案した手法の有効性を検証している． 
以下，本論文の各章の内容について述べる．第 1 章では，本研究の背景，目的および構成
について述べている． 
	 第 2 章では，バネ-質量モデルに基づき立脚期における使用者の脚部の負担を軽減する手
法を提案している． 
	 第 3 章では，力センサレスインピーダンス制御を用いた軌道追従手法によって遊脚期に
おける使用者の脚部の動作を補助する手法を提案している． 
	 第 4 章では，本研究で用いた装着型歩行支援システムの概要とデバイスの運動方程式の
導出方法を述べている． 
	 第 5 章では，提案した手法の有効性を検証するために，健常者を被験者として行った実
験とその結果について述べている． 
	 第 6 章では本論文をまとめるとともに，本研究の今後の展望について述べている.  
